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図 1: RoboFlag の操作画面（オリジナル） 














































































高レベルの 2 機能と低レベルの 2 機能を各々






て，1 試合を実施する．タスク 2 は時間制限
（3 分間）を設け，この間に獲得した旗の総
数により勝敗を決めるルールとした．このと























































図 2: ”Offence”機能を頂点とした ADS 
 
図 3: “State comprehension near courses”機能の
状態を示すディスプレイ表示 
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者に対し，adaptable あるいは flexible である
情報環境が構築されていると判断できる． 
 
(3) 研究(c) サブタスク向け情報選択の検討 
①機能状態表示の設計：図 4 に示す機能表
示 ”Individual display” は，上記の低レベル機







機能 ”Shun opponents” の達成度を評価し，同
様に各ロボットに表示している． 
 
図 4：機能表示 ”Individual display” 
 
図 5 の機能表示 ”Field display” は，上記 2
種 の 機 能 よ り 高 レ ベ ル の 機 能 で あ
る  ”Defensive ability of the defensive robot 
team” と  “Offensive ability of the offensive 
robot team” を対象とした．自陣と敵陣を各 4
エリアに分割し，各エリア内に存在するロボ
ット群をチームとして定義した．自陣におけ
る前者の機能を各ロボットの  ”Inactivate 
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の ”Shun opponents” の達成度平均により定
義した． 
 






を実施した．タスク 1 について，T-test を用
いた統計的検定を実施したが，ディスプレイ
間に有意な差は見られなかった． 
タスク 2 では，検定により Field display を
使用した時の勝ち数（表 2）が，Individual 
display を用いた場合と比較して有意に多い
との結果を得た  (t = -3.079, df = 11, p = 
0.010*)．これより，負荷が高く，大局的な機
能状態の把握が必要となるタスク 2 において， 






表 2：タスク 2 における勝ちゲーム数 
 表示のタイプ 
オリジナル Individual Field 
平均 1.33 0.83 1.67 
標準





タスク 1 の特徴： 
・ 負荷はタスク 2 と比較して低い． 
















タスク 2 の特徴： 




















































































択・表示する adaptive interface の２方策を併
用した提供法を検討している．  
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